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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(54) Elektropneumatisches Regulatorsystem 

® Es wird ein elektropneumatisches Regulatorsystem « z« 

(10) beschrieben, das einen elektropneumatischen Regu- 
lator (22) zur Steuerung eines Druckes und einer Durch- 
flufcrate eines von einer Fiuidquelle (20) zugefuhrten 
Fluids auf der Basis eines Ntveaus eines Inputsignals (Si) 
umfafct und eine Kommunikationseinheit (26) zur Kom- 
munikation mit einer Masterstation (12) und eine Steuer- 
einheit (28) zur Steuerung des elektropneumatischen Re- 
gulators (22) in Abhangigkeit von wenigstens dem Inhalt 
der von der Kommunikationseinheit (26) empfangenen 
Kommunikationsdaten aufweist. Dementsprechend ist es 
moglich, einen oder mehrere elektropneumatische Regu- 
latoren kollektiv zu steuern, indem beispielsweise die Ma- 
sterstation (12) auf der Basis der Kommunikation gesteu- 
ert wird, so daft die Reaktionsgeschwindigkeit der Fern- 

■ steuerung der elektropneumatischen Regulatoren (22) 

a verbessert und die Kosten reduziert werden konnen. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ein elektropneumatisches Regulatorsystem, das es ermoglicht, einen elek- 
tropneumatischen Regulator bei spiels weise unter Verwendung einer in einem seriellen Kommunikationsnetzwerk instal- 
5 lierten Masterstation fernzusteuern. 

Generell steuert ein elektropneumatischer Regulator den Druck und die DurchfluBrate eines Fluids, daB von einer 
Fluidquelle entsprechend dem Niveau eines Inputsignals (eines Spannungs- oder eines Stromsignals) zugefUhrt wird. Vo- 
iumetrische Fernsteuerung oder die Verbindung zu einer Steuereinheit, wie einem PC oder einem Computer, ermoglicht 
es, die DurchfluBrate und den Pneumatikdruck verse hiedener Arten von Stellgliedern zu steuem. Daher sind elektropneu- 
10 matische Regulatoren breit einsetzbar, beispielsweise zur Steuerung der Kraftaufbringung auf PreBziehkissen, der Mul- 
tispeed-Steuerung von Zylindern, der Steuerung der Kraftaufbringung von Elektroden von SchweiBmaschinen, der 
Steuerung der Drehung von Luftmotoren und der Steuerung der Kraftaufbringung von NiederdruckgieBvorrichtungen. 

Der elektropneumatische Regulator wird vor der Verwendung mit einer Grundeinstellung versehen. Die Grundeinstel- 
lung umfaBt beispielsweise die Null- Anpassung und die MeBbereichsanpassung, wie es in Fig. 1 1 dargestellt ist Die 
15 Null- Anpassung wird durchgefuhrt, um eine Grundzustand, in welchem der Ausgangsdruck 0% ist, wenn das Eingangs- 
signal 0% ist, zu andern, um einen anderen Zustand herzustellen, in welchem der Ausgangsdruck mit einer gewissen \fer- 
schiebung (offset) generiert wird. Die Bereichseinstellung wird durchgefuhrt, um die Steigung des Inputs und des Out- 
puts einzustellen. 

Wahrend der normalen Verwendung wird der Betrieb so durchgefuhrt, daB eine Steuereinheit (beispielsweise ein 
20 Computer), der ausschlieBlich fur den elektropneumatischen Regulator ausgestattet ist, dazu verwendet wird, ein Druck- 
befehlsignal an den elektropneumatischen Regulator abzugeben. 

Um beispielsweise den multifunktionalen Betrieb verschiedener Arten von Systemen auf der Basis der Verwendung 
des elektropneumatischen Regulators zu realisieren, wird ein mehrstufiges elektropneumatisches Regulatorsystem ver- 
wendet. Es ist auch moglich, eine groBe Anzahl von elektropneumatischen Regulatoren in einem groBen System zu ver- 
25 teilen. 

In einem solchen Fall sind, wenn die individuellen elektropneumatischen Regulatoren jeweils iiber ausschlieBlich 
hierfur ausgestattete Steuereinheiten gesteuert werden, Operatoren an einer Vielzahl von Punkten angeordnet, an wel- 
chen die Steuereinheiten angebracht, oder ein Operator schreitet zur Durchfuhrung dem Steuerung entlang der Vielzahl 
von Punkten. 

30 Das bekannte Verfahren weist jedoch den Nachteil auf, daB es extrem teuer und nicht praktisch ist. Das letztere \fer- 
fahren bringt zudem das Problem mit sich, daB es unmoglich ist, die Steuerung in Echtzeit durchzufuhren. 

Unter Beriicksichtigung der oben genannten Probleme ist es Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein elektropneuma- 
tisches Regulatorsystem vorzuschlagen, das es ermoglicht, einen oder mehrere elektropneumatische Regulatoren bei- 
spielsweise durch Verwendung einer Masterstation kollektiv zu steuern, so daB die Reaktionsgeschwindigkeit fur die 

35 Fernsteuerung der elektropneumatischen Regulatoren verbessert und die Kosten reduziert werden konnen. 

Diese Aufgabe wird mit der Erfindung durch ein elektropneumatisches Regulatorsystem gelost, das einen elektropneu- 
matischen Regulator zur Steuerung eines Druckes und einer DurchfluBrate eines von einer Fluidquelle zugefuhrten 
Fluids auf der Basis eines Niveaus eines elektrischen Inputsignals aufweist, wobei das elektropneumatische Regulator- 
system eine Kommunikationseinheit zur Herstellung einer Verbindung mit einer externen Vorrichtung und eine Steuer- 

40 einheit zur Steuerung des elektropneumatischen Regulators in Abhangigkeit von dem Inhalt der Kommunikationsdaten, 
die von der Kommunikationseinheit empfangen werden, aufweist. 

Dadurch konnen einer oder mehrere elektropneumatische Regulatoren mittels der Kommunikation, die beispielsweise 
durch eine Masterstation durchgefuhrt wird, kollektiv gesteuert werden. Somit kann die Reaktionsgeschwindigkeit ver- 
bessert und die Kosten fur die Fernsteuerung des elektropneumatischen Regulators konnen verringert werden. Als Folge 

45 hiervon ist es moglich, den multifunktionalen Betrieb verschiedener Systemtypen auf der Basis der Verwendung des 
elektropneumatischen Regulators zu realisieren. AuBerdem ist es einf ach, die Echtzeitsteuerung eines Systems mit einer 
Vielzahl darin vorgesehener elektropneumatischer Regulatoren durchzufuhren. 

GemaB einer bevorzugten Ausgestaltung der Erfindung bestirnmt die Kommunikationseinheit eine Adresse, die einem 
in den Kommunikationsdaten enthaltenen Einstellattribut entspricht, so daB tatsachliche (aktuelle) Daten, die in den 

50 Kommunikationsdaten enthalten sind, zu der Steuereinheit ubertragen werden. Die Steuereinheit speichert die in den 
Kommunikationsdaten enthaltenen tatsachlichen Werte an der durch die Kommunikationseinheit festgelegten Adresse in 
einen Speicherbereich in einem Speicher, so daB der elektropneumatische Regulator auf der Basis der in dem Speicher 
gespeicherten tatsachlichen Daten gesteuert wird. 

GemaB einer weiteren bevorzugten Ausgestaltung der Erfindung fiihrt die Steuereinheit bei der Grundeinstellung des 

55 elektropneumatischen Regulators die Grundeinstellung des elektropneumatischen Regulators auf der Basis der tatsach- 
lichen Daten durch, die an der Adresse in dem Speicherbereich in dem Speicher gespeichert sind, die die Grundeinstel- 
lung betrifft. 

GemaB einer weiteren bevorzugten Ausfiihrungsform steuert wahrend des Normalbetriebs des elektropneumatischen 
Regulators die Steuereinheit den elektropneumatischen Regulator auf der Basis der tatsachlichen Daten, die an der 
60 Adresse in dem Speicherbereich gespeichert sind, die einen Zielwert betrifft. 

GemaB einer weiteren bevorzugten Ausgestaltung empfangt die Steuereinheit ein Resultat der durch den elektropneu- 
matischen Regulator durchgefuhrten Steuerung, um diese an einer festgelegten Adresse in einem Speicherbereich des 
Speichers zu speichern. Die Kommunikationseinheit best das Resultat des in der festgelegten Adresse gespeicherten 
Steuerungsresultats, so daB die Kommunikationsdaten, die dem Steuerungsresultat entsprechen, an die externe Vbrrich- 
65 tung ubertragen werden konnen. 

Bei dieser Ausfuhrungsform kann das Steuerungsresultat peri odi sen oder in Reaktion auf eine Anfrage von auBen an 
die externe Vorrichtung weitergegeben werden. 

Das System kann insbesondere so aufgebaut sein, daB die Kommunikationseinheit eine Datenempfangseinrichtung 




2 



198 59 371 A 1 

zum Empfang der Kommunikationsdaten von der extemen Vbrrichtung, eine AdreBfestlegungseinrichtung zur Festle- 
gung der Adresse, die dem in den empfangenen Kommunikationsdaten enthaltenen Einstellattribut entspricht, und eine 
Datenoutputeinrichtung zur Ubertragung der festgelegten Adresse und der in den Kommunikationsdaten enthaltenen tat- 
sachlichen Daten an die Steuereinheit aufweisL Die Steuereinheit weist eine Datenempfangseinrichtung zum Empfang 
der festgelegten Adresse und der tatsachlichen Daten von der Kommunikauonseinheit, eine Datenspeichereinrichtung 5 
zur Speicherung der tatsachlichen Daten an der festgelegten Adresse in dem Speicherbereich des Speichers und eine 
Steuereinrichtung zur Steuerung des elektropneumatischen Regulators auf der Basis der in dem Speicher gespeicherten 
tatsachlichen Daten auf. 

Vorzugsweise ist das System zusatzlich zu der oben beschriebenen Anordnung so aufgebaut, dafi die Steuereinheit 
eine Steuerungsresuitat-Leseeinrichtung zum Auslesen eines durch den elektropneumatischen Regulator erzeugten 10 
Steuerungsresultats aufweist, umesan einer festgelegten Adresse in dem Speicher zu speichem, und eine Steuerungsre- 
sultat-Ausgabeeinrichtung zum Lesen des Steuerungsresultats aus dem Speicher, um es zu der Kommunikationseinheit 
zu ubertragen. Die Kommunikationseinheit weist eine Steuerungsresultats-Empfangseinrichtung zum Empfang des 
Steuerungsresultats, das von der Steuerungsresultats- Ausgabeeinrichtung der Steuerungseinheit ubertragen wird, eine 
Kommunikationsdaten- Vorbereitungseinrichtung zum Vorbereiten der dem empfangenen Steuerungsresultat entspre- 15 
chenden Kommunikationsdaten, und eine Daten ubertragungseinrichtung zur Ubertragung der vorbereiteten Kommuni- 
kationsdaten zu der extemen Vorrichtung auf. 

Vorzugsweise kann die externe Vorrichtung iiber einen seriellen Kommunikationsbus (Schnittstellenbus) an die Kom- 
munikationseinheit angeschlossen sein. Bei dieser Ausfuhrungsform ist vorzugsweise ein Identifikationscode zur An- 
zeige des individuellen elektropneumatischen Regulators in den von der externen \forrichtung iibertragenen Kommuni- 20 
kationsdaten enthalten. Die Kommunikationseinheit empfangt die Kommunikationsdaten, wenn der in den Kommunika- 
tionsdaten enthaltene Identifikationscode mit dem Identifikationscode des elektropneumatischen Regulators uberein- 
stimmt. 

GemaB einer weiteren bevorzugten Ausgestaltung der Erfindung fuhrt die Kommunikationseinheit eine Seriell/Paral- 
lel-Umwandlung der von der externen Vorrichtung ubertragenen Kommunikationsdaten zum Verarbeiten der Daten und 25 
eine Seriell/Parallel-Wandlung der in der Kommunikationseinheit vorbereiteten Kommunikationsdaten durch, um sie zu 
der externen Vorrichtung zu ubertragen. 

Weiterbildungen, Vorteile und AnwendungsmogUchkeiten der Erfindung ergeben sich auch aus der nachfolgenden Be- 
schreibung eines Ausfuhrungsbeispieles und der Zeichnung. Dabei bilden alle beschriebenen und/oder bildlich darge- 
stellten Merkmale fur sich oder in beliebiger Kombination den Gegenstand der Erfindung, unabhangig von ihrer Zusam- 30 
menfassung in den Anspriichen oder deren Ruckbeziehung. 

Es zeigen: 

Fig. 1 eine beispielhafte Anordnung, die die Verwendung eines elektropneumatischen Regulatorsystem gemaB einer 
Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung darstellt, 

Fig. 2 eine Anordnung des elektropneumatischen Regulatorsystems gemaB der vorliegenden Erfindung, 35 
Fig. 3 ein Format zum Empfangen von Daten, 
Fig. 4 die Minimaldruckeinstellung, 
Fig. 5 die Maximaldruckeinstellung, 
Fig. 6A einen Fenstervergleichermodus, 

Fig. 6B einen Hysteresemodus, 40 

Fig. 6C einen Selbstdiagnosemodus, 

Fig. 7 ein Format zum Ubertragen von Daten, 

Fig. 8 ein Funktionsblockdiagramm, das die Anordnung des erfindungsgemaBen elektropneumatischen Regulatorsy- 
stems darstellt, 

Fig. 9 den Inhalt eines Arbeitsbereichs eines internen Speichers, 45 
Fig. 10 ein Beispiel einer Grundeinstellung und 

Fig. 11 allgemein die Nulleinstellung und die Bereichseinstellung des elektropneumatischen Regulators. 
Mit Bezug auf die Fig. 1 bis 10 wird nachfolgend das elektropneumatische Regulatorsystem gemaB der vorliegenden 
Erfindung erlautert. 

Zunachst wird beispielhaft ein Verwendungsbeispiel des elektropneumatischen Regulatorsystem gemaB der vorliegen- 50 
den Erfindung in Fig. 1 dargestellt. Bei dieser Ausfuhrungsform sind ein oder mehrere elektropneumatische Regulator- 
systeme 10 zusatzlich zu einer Eingabeeinrichtung 16 und einer Ausgabeeinrichtung 18 an einen seriellen Kommunika- 
tionsbus 14, der mit einer Masterstation 12 verbunden ist, angeschlossen. Die elektropneumatischen Regulatorsysteme 
10 werden auf der Basis der durch die Masterstation 12 durchgefuhrten Kommunikation gesteuert. 

Bei dieser Ausfuhrungsform ist die Eingabeeinheit 16 eine allgemein verwendbare Vorrichtung, die ON-OFF-Signale, 55 
die von verschiedenen Arten von Sensoren zugefuhrt werden, aufnimmt. Die Ausgabeeinheit 18 ist ebenfalls eine allge- 
mein verwendbare \forrichtung, die iiber Transistoren und Relais von dem seriellen Kommunikationsbus 14 ubertragene 
ON-OFF-Signale exakt ausgibt. An der Eingabeeinheit 16 und der Ausgabeeinheit 18 sind ebenfalls serielle Schnittstel- 
len vorgesehen. Als serieller Kommunikationsbus 14 konnen bei spiels weise das Vorrichtungsnetz, der Feldbus und das 
JEMA-Netz verwendet werden. 60 

Nachfolgend wird mit Bezug auf die Fig. 2 bis 10 die Anordnung eines elektropneumatischen Regulatorsystems 10 er- 
lautert. 

Wie in Fig. 2 dargestellt ist, weist das elektropneumatische Regulatorsystem 10 einen elektropneumatischen Regulator 
22 zur Steuerung des Druckes und der Dure hfluB rate eines von einer Fluidquelle 20 zugefuhrten Fluids auf der Basis des 
Ni veaus eines Inputsignals (eines Spannungs- oder Stromsignals) Si, einen Drucksensor 24 zur Feststellung des von dem 65 
elektropneumatischen Regulator 22 ausgegebenen Sekundardruckes, eine Kommunikationseinheit 26 zur Herstellung 
der Verbindung mit der externen Masterstation 12 und eine Steuereinheit 28 auf zur Steuerung des elektropneumatischen 
Regulators 22 in Abhangigkeit von wenigstens dem Inhalt der Kommunikationsdaten, die von der Kommunikationsein- 
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heit 26 empfangen werden, und dem von dem Drucksensor 24 zugefiihrten Sekundardruck. Die Steuereinheit28 weist ei- 
nen intemen Speicher 30 zum Speichem beispielsweise tatsachlicher Daten, die von der Steuereinheit28 verarbeitet wer- 
den, auf(vgl. Fig. 8). 

Das Niveau des Inputsignals Si, das von dem elektropneumatischen Regulator 22 zugefuhrt wird, variiert in Abhan- 
5 gigkeit von der Art des elektropneumatischen Regulators 22. Wie in Fig. 4 dargestellt ist, umfaBt das Niveau des Input- 
signals Si beispielsweise den Bereich von 4 bis 20 mA, von 0 bis 20 mA, von 0 bis 5 V und von 0 bis 10 V. 

Die Kommunikationseinheit 26 und die Steuereinheit 28 werden jeweils durch Mikrocomputer gebildet. Die Kommu- 
nikationseinheit 26 und die Steuereinheit 28 sind parallel zueinander iiber acht AdreBleitungen AO bis A7, acht Daten- 
leitungen DO bis D7, eine Schreibsignalleitung WR und eine Lesesignalleitung RD angeschlossen. 

10 Der Aktivierungszustand fur das Lesesignal RD und das Schreibsignal WR kann sowohl an dem unteren Niveau als 
auch dem oberen Niveau liegen. Daher wird in der nachfolgenden Beschreibung die Tatsache, daB das Lesesignal RD 
und das Schreibsignal WR aktiviert sind, einheitlich durch den Ausdruck "Merker (flag) fiir das Lesesignal RD gesetzt" 
und "Merker (flag) fur das Schreibsignal WR gesetzt". 

Die Steuereinheit 28 hat auch die Funktion einer Speichersteuerung fiir den internen Speicher 30. Wenn Daten von der 

15 Kommunikationseinheit iiber die Steuereinheit 28 in den internen Speicher 30 geschrieben werden, wird daher die 
Adresse, an die die Daten geschrieben werden, zuerst in der Kommunikationseinheit 26 den AdreBleitungen AO bis A7 
zugefuhrt und der Merker des Schreibsignals WR wird gesetzt. 

Wenn der Merker des Schreibsignals WR empfangen wird, liest die Steuereinheit 28 die Adresse uber die AdreBlei- 
tungen AO bis A7 und der Merker wird fiir die Lesesignal RD gesetzt. 

20 Wenn das Lesesignal RD festgestellt wird (wenn der Merker fiir das Lesesignal RD empfangen wird), fuhrt die Kom- 
munikationseinheit 26 die Daten, die gegenwartig gesendet werden sollen, den Datenleitungen DO bis D7 zu. Die Steu- 
ereinheit 29 empfangt die Daten iiber die Datenleitungen DO bis D7 und schreibt die Daten in die Leseadresse in dem 
Speicherbereich in dem internen Speicher 30. Mehrfache Wiederholungen der oben beschriebenen Abfolge von Opera- 
tion ermoglichen es, die Daten in die entsprechenden Adressen in dem internen Speicher 30 zu schreiben. 

25 Nachfolgend wird mit Bezug auf die Fig. 3 bis 7 das Format der Kommunikationsdaten, das fur das erfindungsgemaBe 
elektropneumatische Regulatorsystem 10 verwendet wird, beschrieben. 

Zunachst weisen, wie in Fig. 3 gezeigt ist, die Kommunikationsdaten, d. h. die Empfangsdaten, die von der Mastersta- 
tion ubertragen und von dem spezifizierten elektropneumatischen Regulatorsystem empfangen werden, von vome in die- 
ser Reihenfolge einen SYNC-Code zur Synchronisation, ein ID-Adresse zur Festlegung des elektropneumatischen Re- 

30 gulatorsystems 10, 4-Bit Identifikationsdaten und 12-Bit tatsachliche Daten auf. 

Wie in Fig. 3 gezeigt ist, weisen die Identifikationsdaten der Empfangsdaten beispielsweise einen Druckbefehl von OH 
= "0000", Minimaldruckeinstellung (Null-Anpassung) von 1H = "0001", Maximaldruckeinstellung (Bereichsanpassung) 
von 2H = "0010", erste Schaltoutputeinstellung (PI) von 3H = "0011", und zweite Schaltoutputeinstellung (P2) von 4H = 
"0100" auf. Die verbleibenden 5H = "0101" bis FH = "1111" werden fiir andere Einstellungen verwendet. 

35 Wie in Fig. 4 dargestellt ist, ist die Minimaldruckeinstellung dazu vorgesehen, den Output (den Sekundardruck) des 
elektropneumatischen Regulators 22, der erhalten wird, wenn das Eingangssignal gleich 0% ist, einzustellen. Die Re- 
sponsegeschwindigkeit auf die Last kann verbessert werden, indem der Minimaldruck so erhoht wird, daB er groBer ist 
als 0%. Bei dieser Ausfuhrungsform kann der Minimaldruck innerhalb eines Bereiches von 0 bis 50% eingestellt werden. 
Wie in Fig. 5 dargestellt ist, ist die Maximaldruckeinstellung vorgesehen, um den Output (Sekundardruck) des elek- 

40 tropneumatischen Regulators 22 einzustellen, der erhalten wird, wenn das Eingangssignal 100% ist. Die Empfindlichkeit 
des elektropneumatischen Regulators 22 wird durch den Minimaldruck und den Maximaldruck festgelegt. Bei dieser 
Ausfuhrungsform kann der Maximaldruck innerhalb eines Bereiches von 10 bis 100% eingestellt werden. 

Die Einstellung fiir die ersten und zweiten Schaltoutputs PI, P2 ist vorgesehen, um eine von drei Modi (Fensterkom- 
paratormodus, Hysteresemodus und Selbstdiagnosemodus) auszuwahlen, wie sie in den Fig. 6A bis 6C dargestellt sind. 

45 Im Fall von PI < P2 wird der Fensterkomparatormodus ausgewahlt (vgl. Fig. 6A). Im Fall von PI > P2 wird der Hyste- 
resemodus ausgewahlt (vgl. Fig. 6B). Im Fall von PI = P2 = 0 wird der Selbstdiagnosemodus ausgewahlt (vgl. Fig. 6C). 

Nachfolgend werden die Verarbeitungsoperationen erlautert, die in den entsprechenden Modi der Steuereinheit 28 
durchgefuhrt werden. Als Erstes gibt, wie in Fig. 6A dargestellt ist, die Steuereinheit 28 die folgenden Signale entspre- 
chend dem Zeitverlauf in den Fensterkomparatormodus. Das heiBt, daB ein Signal, das anzeigt "Schaltoutput OFF", wah- 

50 rend einer Periode ausgegeben wird, in welcher der Output (Sekundardruck) des elektropneumatischen Regulators 22 
kleiner ist als der von dem ersten Schaltoutput PI angezeigte Druck. Ein Signal, das anzeigt "Schaltoutput ON", wird an 
einem Zeitpunkt ausgegeben, an dem der Sekundardruck nicht niedriger ist, als der von dem ersten Schaltoutput PI an- 
gezeigte Druck. Ein Signal, das anzeigt "Schaltoutput OFF", wird an einem Zeitpunkt ausgegeben, an dem der Sekun- 
dardruck nicht niedriger ist als der von dem ersten Schaltoutput P2 angezeigte Druck. 

55 Wie in Fig. 6B dargestellt ist, gibt die Steuereinheit 28 in dem Hysteresemodus gemaB dem Zeitverlauf die folgenden 
Signale aus. Das heiBt, daB ein Signal, das anzeigt "Schaltoutput OFF", wahrend einer Zeitdauer ausgegeben wird, in der 
der Output (Sekundardruck) des elektropneumatischen Regulators 22 kleiner ist als der von dem ersten Schaltoutput PI 
angezeigte Druck. Ein Signal, das anzeigt "Schaltoutput ON" wird an einem Zeitpunkt ausgegeben, an dem der Sekun- 
dardruck nicht niedriger ist als der von dem ersten Schaltoutput PI angezeigte Druck. Ein Signal, das anzeigt "Schaltout- 

60 put OFF", wird an einem Zeitpunkt ausgegeben, an dem der Sekundardruck so weit verringert ist, daB er nicht groBer ist 
als der von dem zweiten Schaltoutput P2 angezeigte Druck. 

Wie in Fig. 6C dargestellt ist, gibt die Steuereinheit 28 in dem Selbstdiagnosemodus die folgenden Signale. Ein Signal, 
das anzeigt "Schaltoutput OFF" wird wahrend einer Zeitdauer ausgegeben, in der der Sekundardruck kleiner ist als ein 
festgelegter Druck (ein Druck, der durch die Masterstation 12 festgelegt wird). Ein Signal, das anzeigt "Schaltoutput 

65 ON" wird ab einem Zeitpunkt ausgegeben, an dem der Sekundardruck den festgelegten Druck erreicht. Der Selbstdia- 
gnosemodus ermoglicht es, zu diagnostizieren, ob der elektropneumatische Regulator 22 normal funktioniert oder nicht, 
und beispielsweise die Reaktionsgeschwindigkeit des elektropneumatischen Regulators zu uberpriifen. 

Wie in Fig. 7 dargestellt ist, weisen die Kommunikationsdaten, d. h. die Obertragungsdaten, die von dem spezifizier- 
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ten elektropneumatischen Regulalorsystem 10 zu der Masterstation 12 ubertragen werden, von vome in dieser Reihen- 
folge einen SYNC-Code zur Synchronisation, eine Ubertragungs(RucIdiihr)ID-Adresse zur Fesdegung des elektropneu- 
matischen Regulator-Systems 10, 4-Bit Identifikationsdaten und 12-Bit tatsachliche Daten auf. Die Ubertragungs-ID- 
Adresse variiert in Abhangigkeit von dem verwendeten Kommunikationsprotokoll. Bei dieser Ausruhrungsform wird je- 
doch "ID- Adresse der Empfangsdalen +1" verwendet Die 12-Bit tatsachlichen Daten werden verwendet, urn den Se- 5 
kundardruck zu uberwachen. 

Wie in Fig. 7 dargestellt ist, weisen die Identifikationsdaten der Ubertragungsdaten beispielsweise Schaltoutput OFF 
von OH "0000", Minimaldruckeinstellungs-Bestatigung von 1H = "0001 M , Maximaldruckeinstellungs-Bestatigung von 
2H = "0010", erste Scbaltoutputeinstellungs-Bestatigung von 3H = "0011", zweite Schaltoutputeinstellungs-Bestatigung 
von 4H = "0100", Schaltoutput ON von 5H = "0101" und Selbstdiagnose ON von 6H = "0110" auf. Die verbleibenden 7H to 
= "01 11" bis FH = "1111" werden fur andere Signalbestatigungen verwendet. 

Nachfolgend werden mil Bezug auf die Fig. 8 bis 10 die Kommunikationseinheit 26 und die Steuereinheit 28 des elek- 
tropneumatischen Regulatorsystem 10 erlautert 

Wie in Fig. 8 dargestellt ist, weist die Kommunikationseinheit 26 eine Datenempfangseinrichtung 50 zum Empfang 
der Kommunikationsdaten von der externen Vorrichtung, eine ID-KoUationierungseinrichtung 52 zur ttberprufung auf 15 
der Basis der in den Kommunikationsdaten enthaltenen ED-Adresse, ob die empfangenen Kommunikationsdaten sich auf 
das entsprechende elektropneumatische Regulatorsystem 10 beziehen, eine Adressenzu weisungseinrichtung 54 zur Fest- 
legung der den Identifikationsdaten in dem Speicherbereich in dem intemen Speicher 30 der Steuereinheit 28 entspre- 
chenden Adresse und eine Datenausgabeeinrichtung 56 zur Ubertragung der festgelegten Adresse und der in den Kom- 
munikationsdaten enthaltenen tatsachlichen Daten zu der Steuereinheit 28 auf. 20 

Wie ebenfalls in Fig. 8 dargestellt ist, weist die Steuereinheit 28 eine Datenempfangseinrichtung 60 zum Empfang der 
zugewiesenen Adresse und der tatsachlichen Daten von der Kommunikationseinheit 26, eine Datenspeichereinrichtung 
62 zum Speichern der tatsachlichen Daten an der zugewiesenen Adresse in dem Speicherbereich des intemen Speichers 
30, und eine Steuereinrichtung 64 zur Steuerung des elektropneumatischen Regulators 22 auf der Basis der in dem inter- 
nen Speicher 30 gespeicherten tatsachlichen Daten und des von dem Drucksensor 24 zugefuhrten Sekundardruckes. 25 

Zusatzlich zu den verschiedenen oben beschriebenen Einrichtungen weist die Steuereinheit auBerdem eine Steue- 
rungsresultat-Leseeinrichtung 66 zum Lesen des Steuerungsresultats (beispielsweise des Sekundardruckes und des 
Schaltoutputs), das durch den elektropneumatischen Regulator 22 durchgefuhrt wird, und zum Speichern des Resultats 
an der festgelegten Adresse in dem intemen Speicher 30, und eine Steuerungsresultats- Ausgabeeinrichtung 68 zum Le- 
sen des Steuerungsresultats aus dem intemen Speicher 30 und zum Ubertragen des Resultats an die Kommunikationsein- 30 
heit 26 auf. 

Zusatzlich zu den verschiedenen oben beschriebenen Einrichtungen weist die Kommunikationseinheit 26 auBerdem 
eine Steuemngsresultats-Empfangseinrichtung 80 zum Empfangen des Steuerungsresultats von den Steuerungsresultats- 
Ausgabeeinrichtungen 68 der Steuereinheit 28, eine Kommunikationsdaten vorbereitungseinrichtung 82 zum Vorbereiten 
der Kommunikationsdaten entsprechend dem empfangenen Steuerungssignal und eine Datenubertragungseinrichtung 84 35 
zum Obertragen der vorbereiteten Kommunikationsdaten an die externe Vorrichtung auf. 

Der interne Speicher 30 besteht beispielsweise auch SRAM oder DRAM. Ein bestimmter Bereich des Speicherberei- 
ches wird logisch als ein Bereich zum Speichern der tatsachlichen Daten und des Steuerungsresultats zugewiesen. 

Die Inhalte sind beispielsweise in Fig. 9 gezeigt. Die Daten, die den durch den Druckbefehl festgelegten Zielwert an- 
zeigen, sind in einem Bereich (ADD + 0 und ADD + 1) gespeichert, der zwei Bytes beginnend von der Kopfadresse 40 
(ADD) entspricht. Die den Minimaldruck anzeigenden Daten sind in einem Bereich (ADD + 2 und ADD + 3) gespei- 
chert, der zwei Bytes beginnend von der nachsten Adresse (ADD + 2) entspricht. Die den Maximaldruck anzeigenden 
Daten werden in einem Bereich (ADD + 4 und ADD + 5) gespeichert, der zwei Bytes beginnend von der nachsten - 
Adresse (ADD + 4) entspricht. Die den ersten Schaltoutput anzeigenden Daten werden in einem Bereich (ADD + 6 und 
ADD + 7) gespeichert, der zwei Bytes beginnend von der nachsten Adresse (ADD + 6) entspricht. Die den zweiten 45 
Schaltoutput an zeigenden Daten werden in einem Bereich (ADD + 8 und ADD + 9) gespeichert, der zwei Bytes begin- 
nend von der nachsten Adresse (ADD + 8) entspricht. 

Die den von dem Drucksensor zugefuhrten Sekundardruck anzeigenden Daten werden in einem Bereich (ADD + 10 
und ADD +11) gespeichert, der zwei Bytes von der 11. Adresse gezahlt von der Kopfadresse (ADD + 10) entspricht. Die 
das Resultat der Selbstdiagnose anzeigenden Daten werden in einem Bereich gespeichert, der einem Byte beginnend von 50 
der nachsten Adresse (ADD +12) entspricht Die das Resultat des Schaltoutputs anzeigenden Daten werden in einem Be- 
reich gespeichert, der einem Byte beginnend von der nachsten Adresse (ADD + 13 ) entspricht 

Nachfolgend wird mit Bezug auf die Fig. 8 bis 10 die Verarbeitungsope ration des elektropneumatischen Regulatorsy- 
s terns 10 gemaB der vorliegenden Erfindung erlautert, insbesondere fur den Grundeinstellungsvorgang des elektropneu- 
matischen Regulators 22. 55 

Beispielsweise wird, wie in Fig. 10 gezeigt, die folgende Grundeinstellung angenommen. Der Modus wird als Fen- 
sterkomparator(vergleichs)modus eingestellt, wobei der Minimaldruck 0,1 MPa, der Maximaldruck 0,8 MPa, der erste 
Schaltoutput 0,5 MPa und der zweite Schaltoutput 0,6 MPa ist 

Wenn der Druckbereich von 0 bis 1,0 MPa durch eine 1 2-Bit- Auflosung reprasentiert wird, entspricht 1 Bit 0,2 kPa. 
Damit gelten die folgenden Gleichungen. 60 




0,lMPa = 0l99H 
0,5 MPa = 0800H 
0,6MPa = 0999H und 

0,8 MPa = 0CCCH. 65 



Der Benutzer betatigt die Inputvorrichtung 16 (vgl. Fig. 1), urn einen Wert einzugeben, der den Minimaldruck und die 
ID-Adresse des elektropneumatischen Regulatorsys terns 10, an die die Daten gesendet werden, anzeigt. Die Inputdaten 
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werden iiber den senellen Kommunikationsbus 14 zu der Masterstation 12 ubertragen. Die Daten werden in die Kommu- 
nikationsdaten in der Masterstation 12 umgesetzt. 

Im einzelnen werden die Kommunikationsdaten vorbereitet, die an ihrem Kopf den SYNC-Code aufweisen, gefolgt 
von der ID-Adresse des elektropneumatischen Regulatorsysterns 10, das von dem Nutzer festgelegt wurde, und die dazu 
5 addierten Identifikationsdaten " 1H", die die Minimaldruckeinstellung anzeigen, und gefolgt von den tatsachlichen Daten 
" 199H", die hinzugefugte 0,1 MPa anzeigen. Die durch die Identifikationsdaten und die tatsachlichen Daten reprasentier- 
ten 16-Bit-Matrixdaten sind 1199H. 

Als Nachstes ubertragt die Masterstation 12 die Kommunikationsdaten iiber den seriellen Kommunikationsbus 14 an 
das entsprechende elektropneumatische Regulatorsystem 10. Jedes der elektropneumatischen Regulatorsysteme 10 

10 nimmt die ubertragenen Kommunikationsdaten iiber die Datenempfangseinrichtung 50 der Kommunikationseinheit 26 
an und sendet die Daten zu der stromabwarts angeordneten ID-Kollationierungseinrichtung 52. Die ID-Kollationierungs- 
einrichtung 52 extrahiert die ID-Adresse, die in den gesandten Kommunikationsdaten enthalten ist, um die Kollationie- 
rung mit den individuell registrierten ID-Adressen durchzufuhren. Wenn hierbei als Resultat der Kollationierung festge- 
stellt wird, dafi die ID-Adressen nicht miteinander ubereinstimmen, wird die Aufnahme der Kommunikationsdaten ge- 

15 stoppt und das System wartet auf die Ankunft der nachsten Kommunikationsdaten. 

Andererseits werden, wenn in dem durch die ID-Kollationierungseinrichtung 52 durchgefuhrten Kollationierungspro- 
zefi festgestellt wird, daB die ID-Adressen miteinander iibereinstimmen, der Identifikationscode und die tatsachlichen 
Daten zu der stromabwarts angeordneten AdreBzuweisungseinrichtung 54 gesandt. Die AdreBzuweisungseinrichtung 54 
legt die 8-Bit-Adresse, die den Identifikationsdaten entspricht, in dem Speicherbereich des intemen Speichers fest. Im 

20 einzelnen wird die Adresse (die relative Adresse) in dem internen Speicher 30 entsprechend der nachfolgenden Korre- 
spondenz festgelegt. In diesem Fall wird 02H als relative Adresse fur die Minimaldruckeinstellung festgelegt. 

Tabelle 1 



25 


Identifikations- 
daten 


Relative Adresse 


Bemerkungen 


30 


1H 


2H 


Minimaldruckein- 
stellung 




2H 


4H 


Maximaldruckein- 
stellung 


35 


3H 


6H 


erste Schaltout- ! 
puteinstellung 


40 


4H 


8H 


zweite Schalt- j 
outputeinstellung 



Die tatsachlichen Daten und die Adresse, die durch die AdreBfestlegungseinrichtung 54 festgelegt wurde, werden zu 
der stromabwarts angeordneten Datenausgabeeinrichtung 56 gesandt. Die Datenausgabeeinrichtung 56 setzt die zuge- 
fuhrte Adresse auf die acht AdreBleitungen AO bis A7 und der Merker wird fur das Schreibsignal WR gesetzt. Die Uber- 
45 wachungsoperation wird durchgefuhrt bis der Merker fur das Lesesignal RD von der Steuereinheit 28 zuruckgefiihrt 
wird. 

Andererseits empfangt die Steuereinheit 28 iiber die Datenempfangseinrichtung 60 den Merker fur das Schreibsignal 
WR von der Kommunikationseinheit 26, um die Werte der acht AdreBleitung AO bis A7 auszulesen. Die Adresse wird zu 
der stromabwarts angeordneten Datenspeichereinrichtung 62 gesandt. In diesem Fall ist die Adresse 02H. Daher erkennt 
50 die Datenspeichereinrichtung 62, daB die low-order 8-Bit (mit niedrigem Rang), die den Minimaldruck betreffen, von der 
Kommunikationseinheit 26 ubertragen werden. In diesem Zustand schaltet die Datenempfangseinrichtung 60 die Daten- 
leitungen DO bis D7 in den Inputzustand und der Merker fur das Lese-Signal RD wird gesetzt. 

Die Datenausgabeeinrichtung 56 der Kommunikationseinheit 26 ubertragt das low-order 8-Bit (in diesem Fall 99H) 
iiber die Datenleitungen DO bis D7 in dem Zustand, in dem der Merker fur das Lesesignal RD von der Steuereinheit 28 
55 empfangen wird. 

Die Datenempfangseinrichtung 60 der Steuereinheit 28 empfangt die low-order 8-Bit der tatsachlichen Daten iiber die 
Datenleitungen DO bis D7, und die Daten werden zu der Datenempfangseinrichtung 62 ubertragen. Die Datenempfangs- 
einrichtung 62 schreibt die low-order 8-Bit (99H) in den Speicherbereich der absoluten Adresse (ADD + 2) in dem in- 
ternen Speicher 30. 

60 Nachfolgend stellt die- Datenausgabeeinrichtung 56 der Kommunikationseinheit 26 die relative Adresse (in diesem 
Fall 03H) auf die acht AdreBleitungen AO bis A7, um die High-order 8-Bit der tatsachlichen Daten zu senden. Der Mer- 
ker fur das Schreibsignal WR ist gesetzt. Die Uberwachungsoperation wird durchgefuhrt, bis der Merker fur das Lesesi- 
gnal RD von der Steuereinheit 28 zuruckgefuhrt wird. 

Die Steuereinheit 28 empfangt iiber die Datenempfangseinrichtung 60 den Merker fur das Schreibsignal WR von der 

65 Kommunikationseinheit 26, um die Werte der acht AdreBleitungen AO bis A7 zu lesen. Die Adresse wird zu der strom- 
abwarts angeordneten Datenspeichereinrichtung 62 gesandt. In diesem Fall ist die Adresse 03H. Daher erkennt die Da- 
tenspeichereinrichtung 62, dafi die high-order 8-Bit, die den Minimaldruck betreffen, von der Kommunikationseinheit 26 
ubertragen werden. In diesem Zustand schaltet die Datenempfangseinrichtung 60 die Datenleitungen DO bis D7 in den 
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Inputzustand und der Merker fur das Lesesignal RD wird gesetzt. 

Die Datenausgabeeinrichtung 56 der Kommunikationseinheit 26 ubertragt die high-order 8-Bit (in diesem Fall 01 H) 
iiber die Datenleitungen DO bis D7 in dem Zustand, in dem der Merker ftir das Lesesignal RD von der Steuereinheit 28 
empfangen wird. 

Die Daienempfangseinrichtung 60 der Steuereinheit 28 empfangt die high-order 8-Bit der tatsachlichen Daten uber die 5 
Datenleitung DO bis D7, und die Daten werden zu der Datenspeichereinrichtung 62 ubertragen. Die Datenspeicherein- 
richtung 62 schreibt die high-order 8-Bit (01H) in den Speicherbereich der absoluten Adresse (ADD + 3) in dem intemen 
Speicher 30. 

Die Kommunikationseinheit 26 transferiert die Kommunikationsdaten von der Datenempfangseinrichtung 50 zu der 
Datenubertragungseinrichtung 84 in dem Zustand, in dem das Schreiben in den intemen Speicher 30 komplett ist Die to 
Datenubertragungseinrichtung 84 aktualisiert die ID- Adresse der iibertragenen Kommunikationsdaten um +1, um sie in 
die riickkehrenden Kommunikationsdaten zuruckzuschreiben, die zu der Masters tation 12 zuruckgefiihrt werden. Die 
Masterstation 12 erkennt das elektropneumatische Regulatorsystem 10, fur das die Minimaldruckeinstellung vollstandig 
ist, auf der Basis der Identifikationsdaten und der ID- Adresse der zuruckgefuhrten Kommunikationsdaten. Die Master- 
station 12 informiert den Nutzer beispielsweise iiber die ID- Adresse des elektropneumatischen Regulatorsystems 10, 15 
dessen Minimaldruckeinstellung vollstandig ist, iiber die Ausgabeeinrichtung 18. 

Nachfolgend wird die Maximaldruckeinstellung kurz erlautert. Zunachst betatigt der Nutzer die Eingabeeinrichtung 
16, um einen Wert einzugeben, der den Maximaldruck und die ID- Adresse des elektropneumatischen Regulatorsystems 
10, fur das die Minimaldruckeinstellung vollstandig ist, einzugeben. Die Eingabedaten werden uber den seriellen Kom- 
munikationsbus 14 zu der Masterstation 12 ubertragen. Die Daten werden in der Masterstation 12 in die Kommunikati- 20 
onsdaten umgewandelt. In diesem Fall weisen die Kommunikationsdaten an ihrem Kopf den SYNC-Code auf, gefolgt 
von der ID- Adresse des von dem Nutzer festgelegten elektropneumatischen Regulatorsystems 10 und den Identifikati- 
onsdaten "2H", die die zuaddierte Maximaldruckeinstellung anzeigt, und gefolgt von den aktuellen Daten "CCCH", die 
hinzugefiigte 0,8 MPa anzeigen. Die 16-Bit-Matrixdaten, die durch die Identifikationsdaten und die tatsachlichen Daten 
reprasentiert werden, sind 2CCCH. Die Kommunikationsdaten werden iiber den seriellen Kommunikationsbus 14 zu je- 25 
dem der elektropneumatischen Regulatorsysteme 10 ubertragen. 

Dieselbe Prozedur, wie sie fur die vorangegangene Verarbeitungsoperation beschrieben wurde, wird in dem betreffen- 
den elektropneumatischen Regulatorsystem 10 durchgefuhrt, so daB der maximale Druck mit Hilfe der Kommunikati- 
onseinheit 26 in den intemen Speicher 30 der Steuereinheit 28 geschrieben wird. In diesem Fall werden die low-order 8- 
Bit (CCH) in die absolute Adresse (ADD + 4) des intemen Speichers 30 geschrieben. Die high-order 8-Bit (OCH) wer- 30 
den in die absolute Adresse (ADD + 5) des intemen Speichers 30 geschrieben. 

Die Kommunikationseinheit 26 aktualisiert die ID- Adresse der empfangenen Kommunikationsdaten um +1, um sie in 
die riickkehrenden Kommunikationsdaten zuruckzuschreiben, die zu der Masterstation 12 zuruckgefiihrt werden. Die 
Masterstation 12 erkennt das elektropneumatische Regulatorsystem 10, dessen Maximaldruckeinstellung vollstandig ist, 
auf der Basis der Identifikationsdaten und der ID- Adresse der zuriickgefiihrten Kommunikationsdaten. Die Masterstation 35 
12 informiert den Nutzer uber das elektropneumatische Regulatorsystem 10, dessen Maximaldruckeinstellung vollstan- 
dig ist, iiber die Ausgabeeinrichtung 18. 

Nachfolgend wird kurz die erste Schaltoutputeinstellung erlautert. Zunachst betatigt der Nutzer die Eingabeeinrich- 
tung 16, um einen Wert einzugeben, der den ersten Schaltoutput und die ID-Adresse des elektropneumatischen Regula- 
torsystems 10, dessen Maximaldruckeinstellung vollstandig ist, anzeigt. Die Eingabedaten werden iiber den seriellen 40 
Kommunikationsbus 14 zu der Masterstation 12 ubertragen. Die Daten werden in der Masterstation 12 in die Kommuni- 
kationsdaten umgewandelt. In diesem Fall haben die Kommunikationsdaten an ihrem Kopf den SYNC-Code, gefolgt 
von der ID-Adresse des von dem Nutzer festgelegten elektropneumatischen Regulatorsystems 10 und den Identifikati- 
onsdaten "3H", die die hinzuaddierte erste Schaltoutputeinstellung anzeigen, und gefolgt von den tatsachlichen Daten 
"800H M , die hinzugefiigte 0,5 MPa anzeigen. Die 16-Bit Matrixdaten, die die Identifikationsdaten und die tatsachlichen 45 
Daten darstellen, sind 3800H. Die Kommunikationsdaten werden uber den seriellen Kommunikationsbus 14 zu jedem 
der elektropneumatischen Regulatorsysteme 10 ubertragen. 

Die gleiche Prozedur, wie sie fur die vorangegangene Verarbeitungsoperation beschrieben wurde, wird in dem ent- 
sprechenden elektropneumatischen Regulatorsystem 10 durchgefuhrt, so daB der erste Schaltoutput PI mit Hilfe der 
Kommunikationseinheit 26 in den internen Speicher 30 der Steuereinheit 28 geschrieben wird. In diesem Fall werden die 50 
low-order 8-Bit (00H) in die absolute Adresse (ADD + 6) des intemen Speichers 30 geschrieben. Die high-order 8-Bit 
(08H) werden in die absolute Adresse (ADD + 7) des intemen Speichers 30 geschrieben. 

Die Kommunikationseinheit 26 aktualisiert die ID-Adresse der empfangenen Kommunikationsdaten um +1, um sie in 
die zuriickkehrenden Kommunikationsdaten zuruckzuschreiben, die zu der Masterstation 12 zuruckgeruhrt werden. Die 
Masterstation 12 erkennt das elektropneumatische Regulatorsystem 10, dessen erste Schaltoutputeinstellung vollstandig 55 
ist, auf der Basis der Identifikationsdaten und der ID-Adresse der zuruckgefuhrten Kommunikationsdaten. Die Master- 
station 12 informiert den Nutzer iiber die Ausgabeeinrichtung 18 iiber das elektropneumatische Regulatorsystem 10, des- 
sen erste Schaltoutputeinstellung vollstandig ist. 

Nachfolgend wird kurz die zweite Schaltoutputeinstellung beschrieben. Zunachst betatigt der Nutzer die Eingabeein- 
richtung 16, um einen Wert einzugeben, der den zweiten Schaltoutput P2 und die ID-Adresse des elektropneumatischen 60 
Regulatorsystems 10, dessen erste Schaltoutputeinstellung vollstandig ist, anzeigt. Die Eingabedaten werden iiber den 
seriellen Kommunikationsbus 14 zu der Masterstation 12 ubertragen. In der Masterstation 12 werden die Daten in die 
Kommunikationsdaten umgewandelt. In diesem Fall weisen die Kommunikationsdaten an ihrem Kopf den SYNC-Code 
auf, gefolgt von der ID-Adresse des von dem Nutzer festgelegten elektropneumatischen Regulatorsystems 10 und den 
Identifikationsdaten "4H", die die hinzuaddierte zweite Schaltoutputein-Stellung anzeigen, und gefolgt von den aktuellen 65 
Daten "999H", die hinzugefiigte 0,6 MPa anzeigen. Die 16-Bit Matrixdaten, die die Identifikationsdaten und die tatsach- 
lichen Daten darstellen, sind 499H. Die Kommunikationsdaten werden iiber den seriellen Kommunikationsbus 14 zu je- 
dem der elektropneumatischen Regulatorsysteme 10 ubertragen. 
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Die gleiche Prozedur, wie sie fur die vorangehende Verarbeitungsoperation beschrieben wurde, wird in dern entspre- 
chenden elektropneumatischen Regulatorsystem 10 durchgefuhrt, so daB der zweite Schaltoutput P2 mit Hilfe der Kom- 
munikationseinheit 26 in den internen Speicher 30 der Steuereinheit 28 geschrieben wird. In diesem Fall werden die low- 
order 8-Bit (999H) an die absolute Adresse (ADD + 8) des internen Speichers 30 geschrieben. Die high-order 8-Bit 
5 (09H) werden an die absolute Adresse (ADD + 9) des internen Speichers 30 geschrieben. 

Die Kommunikationseinheit 26 aktualisiert die ID- Adresse der empfangenen Kommunikationsdaten um +1, um sie in 
die ruckkehrenden Kommunikationsdaten zuruckzuschreiben, die zu der Masterstation 12 zuruckgefuhrt werden. Die 
Masterstation 12 erkennt das elektropneumatische Regulatorsystem 10, dessen zweite Schaltoutputeinstellung vollstan- 
dig ist, auf der Basis der Identifikationsdaten und der ID-Adresse der zuruckgefiihrten Kommunikationsdaten. Die Ma- 
10 sterstation 12 informiert den Nutzer fiber die Ausgabeeinrichtung 18 iiber das elektropneumausche Regulatorsystem 10, 
dessen zweite Schaltoutputeinstellung vollstandig ist. Der Nutzer bestatigt, daB die Einstellung fur den zweiten Schalt- 
output P2 vollstandig ist. In diesem Zustand ist die Grundeinstellung fur ein elektropneumatisches Regulatorsystem 10 
vollstandig. 

Nachfolgend wird mit Bezug auf Fig. 8 die Verarbeitungsoperation, insbesondere des Prozesses, der wahrend des Nor- 
is malbetriebs des erfindungsgemaBen elektropneumatischen Regulatorsystems 10 erfolgt, erlautert. 

Im Normalbetrieb wird der Druckbefehl von 0,55 MPa ubertragen. Der Schaltoutput (ON oder OFF) wird fiberwacht 
und der Sekundardruck wird in dem Fensterkomparatormodus Uberwacht. Wenn der Druckbereich von 0 bis 1,0 MPa 
durch eine 1 2-Bit- Auflosung reprasentiert wird, entspricht 1 Bit 0,2 kPa. Daher entspricht 0,5 MPA = 8CCH. 

Der Nutzer betatigt die Eingabeeinrichtung 16, um einen Zielwert einzugeben, der durch den Druckbefehl und die ID- 
20 Adresse des elektropneumatischen Regulatorsystems 10, zu dem die Daten gesendet werden, festgelegt wird. Die Einga- 
bedaten werden iiber den seriellen Kommunikationsbus 14 zu der Masterstation 12 ubertragen. Die Daten werden in der 
Masterstation 12 in die Koininunikationsdaten umgewandelt. 

In diesem Fall haben die Kommunikationsdaten an ihrem Kopf den S YNC-Code, gefolgt von der ID-Adresse des von 
dem Nutzer festgelegten elektropneumatischen Regulatorsystems 10 und den Identifikationsdaten "OH", die den hinzu- 
25 gefugten Druckbefehl anzeigen, gefolgt von den tatsachlichen Daten M 8CCH", die die hinzugefiigten 0,55 MPa anzeigen. 
Die 16-Bit-Matrixdaten, die durch die Identifikationsdaten und die tatsachlichen Daten reprasentiert werden, sind 
08CCH. Die Kommunikationsdaten werden iiber den seriellen Kommunikationsbus 14 zu jedem der elektropneumati- 
schen Regulatorsysteme ubertragen. 

Die Masterstation 12 ubertragt die Kommunikationsdaten iiber den seriellen Kommunikationsbus 14 zu den entspre- 
30 chenden elektropneumatischen Regulatorsy stemen 10. Jedes der elektropneumatischen Regulatorsysteme 10 nimmt die 
ubertragenen Kommunikationsdaten iiber die Datenempfangseinrichtung 50 der Kommunikationseinheit 26 auf und sen- 
det die Daten zu der stromabwarts angeordneten ID-Kollationierungseinrichtung 52. Die ID-Kollationierungseinrich- 
tung 52 extrahiert die in den aufgenommenen Kommunikationsdaten enthaltene ED- Adresse, um einen Vergleich mit der 
individuell registrierten ID-Adresse vorzunehmen. Wenn als Resultat der Kollationierung festgestellt wird, daB die ID- 
35 Adressen nicht miteinander iibereinstimmen, wird die Aufhahme der Kommunikationsdaten gestoppt und das System 
wartet auf die Ankunft der nachsten Kommunikationsdaten. 

Andererseits werden, wenn in dem durch den ID-Kollationierungseinrichtung 52 vorgenommenen Kollationierungs- 
prozeB festgestellt wird, daB die ID- Adressen miteinander ubereinstimmen, der Identifikationscode und die aktuellen Da- 
ten zu der stromabwarts angeordneten AdreBfestlegungseinrichtung 54 gesandt. Die AdreBfestlegungseinrichtung 54 
40 legt die 8-Bit- Adresse (relative Adresse), die den Identifikationsdaten (dem Druckbefehl) entspricht, in dem Speicherbe- 
reich des internen Speichers 30 fest. Bei dieser Ausfuhrungsform wird 00H als relative Adresse fur den Druckbefehl fest- 
gelegt. 

Die tatsachlichen Daten und die von der AdreBfestlegungseinrichtung 54 festgelegte Adresse werden zu der stromab- 
warts angeordneten Datenausgabeeinrichtung 56 gesandt. Die Datenausgabeeinrichtung 56 stellt die gesamte Adresse 
45 auf die acht AdreBleitungen AO bis A7 und der Merker fur das Schreibsignal WR wird gesetzt. Die tFberwachungsope- 
ration wird durchgefuhrt bis der Merker fur das Lesesignal RD von der Steuereinheit 28 zuruckgefuhrt wird. 

Andererseits empfangt die Steuereinheit 28 iiber die Datenempfangseinrichtung 60 den Merker fur das Schreibsignal 
WR von der Kommunikationseinheit 26, um die Werte der acht AdreBleitungen AO bis A7 zu lesen. Die Adresse wird zu 
der stromabwarts angeordneten Datenspeichereinrichtung 62 ubertragen. In diesem Fall ist die Adresse 00H. Daher er- 
50 kennt die Datenspeichereinrichtung 62, daB die low-order 8-Bit, die den Zieldruck betreffen, von der Kommunikations- 
einheit 26 ubertragen werden. In diesem Zustand schaltet die Datenempfangseinrichtung 60 die Datenleitungen DO bis 
D7 in den Inputzustand und der Merker fur das Lesesignal RD wird gesetzt. 

Die Datenausgabeeinrichtung 56 der Kommunikationseinheit 26 ubertragt die low-order 8-Bit (in diesem Fall CCH) 
iiber die Datenleitungen DO bis D7 in dem Zustand, in dem der Merker fur das Lesesignal RD von der Steuereinheit 28 
55 empfangen wird. 

Die Datenempfangseinrichtung 60 der Steuereinheit 28 empfangt die low-order 8-Bit der tatsachlichen Daten iiber die 
Datenleitungen DO bis D7 und die Daten werden zu der Datenspeichereinrichtung 62 ubertragen. Die Datenspeicherein- 
richtung 62 schreibt die low-order 8-Bit (CCH) in den Speicherbereich der absoluten Adresse (ADD + 0) in dem internen 
Speicher 30. 

60 Nachfolgend stellt die Datenausgabeeinrichtung 56 der Kommunikationseinheit 26 die relative Adresse (in diesem 
Fall 01H) auf die acht AdreBleitungen AO bis A7, um die high-order 8-Bit der tatsachlichen Daten zu senden. Der Merker 
fiir das Schreibsignal WR ist gesetzt. Die Uberwachungsoperation wird durchgefuhrt bis der Merker fur das Lesesignal 
RD von der Steuereinheit 28 zuruckgefiihrt wird. 

Die Steuereinheit 28 empfangt fiber die Datenempfangseinrichtung 60 den Merker fiir das Schreibsignal WR von der 

65 Kommunikationseinheit 26, um die Werte der acht AdreBleitungen AO bis A7 zu lesen. Die Adresse wird zu der strom- 
abwarts angeordneten Datenspeichereinrichtung 62 gesandt. In diesem Fall ist die Adresse 01 H. Daher kennt die Daten- 
speichereinrichtung 62, daB die high-order 8-Bit, die den Zieldruck betreffen, von der Kommunikationseinheit 26 uber- 
tragen werden. In diesem Zustand schaltet die Datenempfangseinrichtung 60 die Datenleitungen DO bis D7 in den Input- 
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zustand und der Merker fur das Lesesignal RD wird gesetzt. 

Die Datenausgabeeinrichtung 56 der Kommunikationseinheit 26 ubertragt die high-order 8-Bit (in diesem Fall 08 H) 
iiber die Datenleitungen DO bis D7 in dem Zustand, in dem der Merker fiir das Lesesignal RD von der Steuereinheit 28 
empfangen wird. 

Die Datenempfangseinrichtung 60 der Steuereinheit 28 empfangt die high-order 8-Bit der tatsachlichen Daten iiber die 5 
Datenleitungen DO bis D7, und die Daten werden zu der Datenspeichereinrichtung 62 ubertragen. Die Datenspeicherein- 
richtung 62 schreibt die high-order 8-Bit (08H) in den Speicherbereich der absoluten Adresse (ADD + 1) in dem intemen 
Speicher 30. 

Die Steuereinrichtung 64 der Steuereinheit 28 liest die 16-Bit-Daten (den Zieldruck), die in 00H in dem internen Spei- 
cher 30 gespeichert sind, um die Feedback-Steuerung auf der Basis des von dem Drucksensor 24 zugefuhrten Wertes 10 
durchzufuhren, so daB der Sekundardruck gleich dem Zieldruck ist (in diesem Fall 0,55 MPa). 

Die Steuereinrichtung 64 liest die Werte der ersten und zweiten Schaltoutputs PI, P2 von dem intemen Speicher 30, 
um den Typ des Einstelimodus auf der Basis der Werte der ersten und zweiten Schaltoutputs PI, P2 zu erkennen, so daB 
der Schaltoutput (ON oder OFF-) entsprechend dem Einstelimodus gegeben wird. 

Diese Ausfuhrungsform geht von dem Fensterkomparatormodus aus. Daher wird, wenn der von dem Drucksensor 24 is 
zugefuhrte Wert geringer ist als der Schaltoutput Pi oder wenn der Wert groBer ist als der zweite Schaltoutput P2, die 
Steuereinrichtung 64 OFF als Schaltoutput ausgeben. Wenn der von dem Drucksensor 24 zugefuhrte Wert nicht kleiner 
ist als der Schaltoutput PI, oder wenn der Wert nicht groBer ist als der zweite Schaltoutput P2, dann gibt die Steuerein- 
richtung 64 ON als den Schaltoutput aus. 

Der Schaltoutput und der Wert des von dem Drucksensor 24 zugefuhrten Sekundardruckes werden an die Steuerungs- 20 
resultats-Leseeinrichtung 66 ubertragen. Die Steuerungsresultats-Leseeinrichtung 66 wandelt den gelesenen Sekundar- 
druck in 16-Bit Daten um, die in die absolute Adresse (ADD + 10) in dem intemen Speicher 30 geschrieben werden. Die 
Steuerungsresultats-Leseeinrichtung 66 wandelt den empfangenen Schaltoutput ON/OFF in 1/0-Bit-Information um, die 
in die absolute Adresse (ADD + 13) in dem internen Speicher 30 zu schreiben ist. 

Die Steueruiigsresultat-Aiisgabeeinrichtung liest den Sekundardruck (12-Bit-Daten) von (ADD + 10) in dem intemen 25 
Speicher 30 und das Resultat des Schaltoutputs (4-Bit-Daten) von (ADD + 13) in dem Zustand, in dem der Schaltoutput 
und der Sekundardruck in den intemen Speicher geschrieben werden, so daB die Daten kombiniert werden. 

Beispielsweise ist, wenn der Sekundardruck 0,4 MPa (666H) ist, der Schaltoutput gleich OFF. Dem Schaltoutput = 
OFF wird jedoch, wie in dem Datenubertragungsformat in Fig. 7 dargestellt ist, OH zugeordnet Daher sind die 16-Bit 
kombinierten Daten 0666H. Wenn der Sekundardruck 0,53 MPA (87 AH) ist, ist der Schaltoutput ON (5H: vgl. Fig. 7). 30 
Daher sind die 16-Bit kombinierten Daten gleich 587 AH. 

Die Steuerungsresultats-Ausgabeeinrichtung 68 stellt beispielsweise die high-order 8-Bit der 16-Bit kombinierten Da- 
ten auf die AdreBleitungen AO bis A7 und die low-order 8-Bit auf die Datenleitungen DO bis D7. AuBerdem wird der 
Merker fur das Lesesignal RD gesetzt. 

Die Kommunikationseinheit 26 empfangt den Merker fur das Lesesignal RD von der Steuereinheit 28 mit Hilfe der 35 
Steuerungsresults-Empfangseinrichtung 80, um die Werte der AdreBleitungen AO bis A7 und die Werte der Datenleitun- 
gen DO bis D7 zu lesen. Die gelesenen 16-Bit-Daten werden zu der stromabwarts angeordneten Kommunikationsdaten- 
Vorbereitungseinrichtung 82 ubertragen. 

Die Konmiunikationsdaten-VoAereimngseinrichtung 82 bereitet die Kommunikationsdaten auf der Basis der zuge- 
fuhrten 16-Bit-Daten vor. Bei dieser Ausfuhrungsform werden die Kommunikationsdaten vorbereitet, die an ihrem Kopf 40 
den SYNC-Code aufweisen, gefolgt von der zugefiigten ID- Adresse des entsprechenden elektropneumatischen Regula- 
torsystems 10 und gefolgt von den zugefugten 16-Bit-Daten, die iiber die Steuerungsresultats-Empfangseinrichtung 80 
zugefuhrt werden. 

Die vorbereiteten Kommunikationsdaten werden zu der Datenubertragungseinrichtung 84 ubertragen. Die Datenuber- 
tragungseinrichtung 84 aktualisiert die ID- Adresse der ubertragenen Kommunikationsdaten um +1, um die Daten in die 45 
zuruckkehrenden Kommunikationsdaten zuruckzuschreiben, die zu der Masterstation zuruckgefuhrt werden. Die Ma- 
sterstation 12 erkennt die Antwort (den Schaltoutput und den Sekundardruck) des dem Druckbefehl ausgesetzten elek- 
tropneumatischen Regulator-systems 10 auf der Basis der ID-Adresse, der Identitikationsdaten und des Sekundardruckes 
der ruckgefuhrten Kommunikationsdaten. Die Masterstation 12 gibt iiber die Ausgabeeinrichtung 18 beispielsweise die 
ED- Adresse, den Schaltoutput und den Sekundardruck des elektropneumatischen Regulatorsystems 10, der dem Druck- 50 
befehl ausgesetzt war, aus. 

Der Nutzer kann den aktuellen Wert des Sekundardruckes und den Zustand des Schaltoutputs des dem Druckbefehl 
ausgesetzten elektropneumatischen Regulatorsystems 10 auf der Basis des Resultats der Ausgabe der Ausgabeeinrich- 
tung 18 wissen. 

Der Sekundardruck und der Schaltoutput konnen von dem dem Druckbefehl ausgesetzten elektropneumatischen Re- 55 
gulatorsystem 10 entweder periodisch oder zu dem Zeitpunkt, an dem der Schaltoutput geandert wird, zuruckgefuhrt 
werden. Altemativ konnen der Sekundardruck und der Schaltoutput mit dem Timing zuruckgefuhrt werden, das durch 
Kombination der obigen erhalten wird. 

Bei der vorangehenden Ausfuhrungsform wurde im wesentlichen die Beschreibung der Verarbeitungsoperation im 
Fensterkomparatormodus erlautert. Derselbe ProzeB wird jedoch auch in anderen Modi, d. h. dem Hysteresemodus und 60 
dem Selbstdiagnosemodus durchgefuhrt 

Wie oben beschrieben, ist das elektropneumatische Regulatorsystem 10 gemaB der vorliegenden Erfindung wie folgt 
auf gebaut Das elektropneumatische Regulatorsystem 10, das den elektropneumatischen Regulator 22 zur Steuerung des 
Druckes und der DurchfluBrate des von der Fluidquelle 20 auf der Basis des Niveaus des Inputsignals Si zugefuhrte 
Fluids umfaBt, weist die Kommunikationseinheit 26 zur Kommunikation mit der Masterstation 12 und die Steuereinheit 65 
28 zur Steuerung des elektropneumatischen Regulators 22 in Abhangigkeit von wenigstens dem Inhalt der Kommunika- 
tionsdaten, die von der Kommunikationseinheit 26 empfangen werden, auf. Daher konnen ein oder mehrere elektropneu- 
matische Regulatorsysteme 10 mittels der beispielsweise von der Masterstation 12 durchgefuhrten Kommunikation kol- 




9 



tDE 198 59 371 A 0 
. Es ist moglich, die Reaktionsgeschwindigkeit zu verbessern und die Kosten fiir die Fernsteue- 
rung des elektropneumatischen Regulatorsystems 10 zu verringern. Als Folge hiervon ist es moglich, die multifunktio 
nale Operation verschiedener Arten von Systemen auf der Basis der Verwendung des elektropneumatischen Regulators 
22 zu realisieren. AuBerdem kann die Echtzeitsteuerung eines Systems, bei dem eine Vielzahl von elektropneumatischen 
5 Regulatoren 22 vorgesehen ist, einfach durchgefuhrt werden. 

Insbesondere wird bei der Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung die Kommunikation durchgefuhrt, wahrend 
zu den Kommunikationsdaten die Identifikationsdaten, die die Grundeinstellung und den Druckbefehl anzeigen, addiert 
werden, Dadurch konnen die folgenden Wirkungen erzielt werden. 

Beispielsweise kann die Einstellung des Minimaldrucks (die Null-Einstellung), des Maximaldrucks (die Bereichsein- 
10 stellung) und der Schaltoutput das Merkmal aufweisen, daB es ausreicht, die Einstellung lediglich einmal beim Starten 
des elektropneumatischen Regulatorsystems 10 durchzufuhren. Wenn es jedoch vorgesehen ist, die Einstellung der obi- 
gen Elemente bei der seriellen Kommunikation durchzufuhren, ist es erforderlich, die Ubertragung der notwendigen In- 
formationsmengen immer durchzufuhren. 

Mit anderen Worten ist es jedes Mai, wenn der Druckbefehl ubertragen wird, notwendig, die Ubertragung durchzufiih- 
15 ren, wahrend die entsprechenden Daten, die den Minimaldruck, den Maximaldruck, den ersten Schaltoutput und den 
zweiten Schaltoutput betreffen, hinzugefiigt werden. Dies fiihrt zu einer Zunahme der Datenmenge, und die Zykluszeit 
der Steuerung wird erhoht. 

Im Gegensatz dazu werden bei der Ausfuhrung gemaB der vorliegenden Erfindung die in den Kommunikationsdaten 
enthaltenen 16-Bit seriellen Daten so verwendet, daB die Menge von 4-Bit dazu verwendet wird, die Daten zu identifi- 

20 zieren, die notwendig sind, um das elektropneumatische Regulatorsy stern 10 zu verwenden, und die Ubrigen 12-Bit wer- 
den als tatsachliche Daten verwendet. Somit konnen unterschiedliche Arten von Grundeinstellungen nur beim Starten 
des elektropneumatischen Regulatorsystems 10 (beim Start des Programms) durchgefuhrt werden,, und lediglich der 
Druckbefehl, der moglicherweise haufig geandert wird, kann anschlieBend ubermittelt werden. 

AuBerdem hat das System gemaB der vorliegenden Erfindung die Funktion, den durch den elektropneumatischen Re- 

25 gulator 22 gesteuerten Sekundardruck und die Daten, die den Bestatigungsbefehl fur verschiedenen Arten von Einstel- 
lungen enthalten, zuruckzufuhren, wenn der Sekundardruck zuruckgefuhrt wird. Damit ist es moglich, die Korrektheit 
der Kommunikation zwischen der Masterstation 12 und dem entsprechenden elektropneumatischen Regulatorsystem 10 
zu verbessern. 

Es versteht sich, daB das elektropneumatische Regulatorsystem 10 gemaB der vorliegenden Erfindung nicht auf die 
30 oben beschriebenen Ausfuhrungsformen begrenzt ist, sondem daB eine Vielzahl von Anderungen und Abwandlungen 
moglich ist, ohne den Rahmen der beigefugten Anspriiche zu verlassen. 

Wie oben beschrieben ist es mit dem elektropneumatischen Regulatorsystem gemaB der vorliegenden Erfindung mog- 
lich, einen oder mehrere elektropneumatische Regulatoren kollektiv zu steuern, indem beispielsweise eine Masterstation 
auf der Basis der Kommunikation verwendet wird, so daB die Reaktionsgeschwindigkeit ftir die Femsteuerung der elek- 
35 tropneumatischen Regulatoren verbessert und die Kosten reduziert werden konnen. 

Patentanspruche 

1. Elektropneumatisches Regulatorsystem mit einem elektropneumatischen Regulator (22) zur Steuerung eines 
40 Druckes und einer DurchfluBrate eines von einer Fluidquelle (20) zugefuhrten Ruids auf der Basis eines Niveaus ei- 

nes elektrischen Eingangssignals (Si), mit einer Kommunikationseinheit (26) zur Kommunikation mit einer exter- 
nen Vorrichtung und mit einer Steuereinheit (28) zur Steuerung des elektropneumatischen Regulators (22) in Ab- 
hangigkeit von wenigstens dem Inhalt der Kommunikationsdaten, die von der Kommunikationseinheit (26) emp- 
fangen werden. 

45 2. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach Anspruch 1, wobei die Kommunikationseinheit (26) eine Adresse 

festlegt, die einem in den Kommunikationsdaten enthaltenen Einstellattribut entspricht, so daB aktuelle Daten, die 
in den Kommunikationsdaten enthalten sind, zu der Steuereinheit (28) Ubertragen werden, und wobei die Steuerein- 
heit (28) die an den Kommunikationsdaten enthaltenen tatsachlichen Daten an der durch die Kommunikationsein- 
heit (26) festgelegten Adresse in einem Speicherbereich in einem Speicher (30) speichert, so daB der elektropneu- 

50 matische Regulator (22) auf der Basis der in dem Speicher (30) gespeicherten tatsachlichen Daten gesteuert wird. 

3. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach Anspruch 2, wobei der elektropneumatische Regulator (22) einer 
Grundeinstellung unterzogen wird, wobei die Steuereinheit (28) die Grundeinstellung des elektropneumatischen 
Regulators (22) auf der Basis der tatsachlichen Daten steuert, die an der Adresse in dem Speicherbereich des Spei- 
chers (30) gespeichert sind, die die Grundeinstellung betrifft. 

55 4. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach Anspruch 2 oder 3, wobei im Normalgebrauch des elektropneuma- 

tischen Regulators (22) die Steuereinheit (28) den elektropneumatischen Regulator auf der Basis der tatsachlichen 
Daten steuert, die an der Adresse in dem Speicherbereich in dem Speicher (30) gespeichert sind, die einen Zielwert 
betrifft. 

5. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach einem der Anspruche 1 bis 4, wobei die Steuereinheit (28) ein Re- 
60 sultat einer Steuerung empfangt, die durch den elektropneumatischen Regulator (22) durchgefuhrt wird, um es an 

einer festgelegten Adresse in einem Speicherbereich in dem Speicher (30) zu speichern, und wobei die Kommuni- 
kationseinheit (26) das an der festgelegten Adresse gespeicherte Steuerungsresultat ausliest, so daB Kommunikati- 
onsdaten entsprechend dem Steuerungsresultat zu der extemen Vorrichtung Ubertragen werden konnen. 

6. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach Anspruch 5, wobei das Steuerungsresultat periodisch oder in Re- 
65 aktion auf eine externe Abfrage zu der externen Vorrichtung ubertragen wird. 

7. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach einem der Anspruche 2 bis 6, wobei die Kommunikationseinheit 
(26) folgende Elemente aufweist: 

eine Datenempfangseinrichtung (50) zum Empfang der Kommunikationsdaten von der extemen \forrichtung, 
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eine AdreBzuweisungseinhchtung (54) fur die Zuweisung der Adresse, die dem Einstellattribut entspricht, das in 
den empfangenen Kommunikalionsdaten entbalten ist, und 

eine Datenausgabeeinrichtung (56) zur Ubertragung der zugewiesenen Adresse und der in den Kommunikationsda- 
ten enthaltenen tatsachlichen Daten zu der Steuerungseinheit (28), 

und wobei die Steuereinheit (28) folgende Elemenle aufweist: 5 
eine Datenempfangseinrichtung (60) zum Empfang der zugewiesenen Adresse und der tatsachlichen Daten von der 
Kommunikationseinheit (26), 

eine Datenspeichereinrichtung (62) zum Speichern der tatsachlichen Daten an der zugewiesenen Adresse in dem 
Speicherbereich in dem Speicher (30) und 

eine Steuereinrichtung (64) zur Steuerung des elektropneumatischen Regulators (22) auf der Basis der in dem Spei- 10 
cher (30) gespeicherten tatsachlichen Daten. 

8. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach Anspruch 7, wobei die Steuereinheit (28) auBerdem folgende Ele- 
mente aufweist: 

eine Steuerungsresultats-Leseeinrichtung (66) zum Lesen eines Resultats der durch den elektropneumatischen Re- 
gulator (22) durchgefuhrten Steuerung, um es an einer festgelegten Adresse in dem Speicher (30) zu speichern, und 15 
einer Steuerungsresultats-Ausgabeeiimchtung (68) zum Lesen des Steuerungsresultats aus dem Speicher (30), um 
es zu der Kommunikationseinheit (26) zu iibertragen und 
wobei die Kommunikationseinheit (26) auBerdem folgende Elemente aufweist: 

eine Steuerungsresultats- Empfangseinrichtung (80) zum Empfang des von der Steuerungsresultats- Ausgabeein- 
richtung (68) der Steuereinheit (28) iibertragenen Steuerungsresultats, 20 
eine Kommunikationsdatenvorbereitungseinrichtung (82) zur Vorbereitung der Kommunikationsdaten entspre- 
chend dem empfangenen Steuerungsresultat und 

einer Datenubertragungseinrichtung (84) zum Ubertragen der vorbereiteten Kommunikationsdaten zu der externen 
Vorrichtung. 

9. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 8, wobei die exteme \brrichtung uber 25 
einen seriellen Kommunikationsbus (14) mit der Kommunikationseinheit (26) verbunden ist. 

10. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 9, wobei ein Identifikationscode zur 
Anzeige des individuellen elektropneumatischen Regulators (22) in den von der externen Vorrichtung iibertragenen 
Kommunikationsdaten enthalten ist und wobei die Kommunikationseinheit (26) die Kommunikationsdaten emp- 
fangt, wenn der in den Kommunikationsdaten enthaltene Identifikationscode mit dem Identifikationscode des elek- 30 
tropneumatischen Regulators (22) iibereinstimmt. 

11. Elektropneumatisches Regulatorsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 10, wobei die Kommunikationseinheit 
(26) eine seriell/parallel-Wandlung der von der externen Vorrichtung iibertragenen Kommunikationsdaten durch- 
fuhrt, um die Daten zu verarbeiten, und wobei die Kommunikationseinheit (26) eine seriell/parallel-Wandlung der 

in der Kommunikationseinheit (26) vorbereiteten Kommunikationsdaten durchfuhrt, um diese zu der externen \fcr- 35 
richtung zu iibertragen. 
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